





















subject to x˙(t) = f (t, x(t), u(t)), x(0) = x0.
• x: 状態変数， u: 制御入力，Uは許容制御入力の集合
• T : 固定された終端時刻
• J(u): 評価関数，これを小さく/大きくする
























1, t ∈ I
0, otherwise.
0 = t0 < t1 < · · · < tN = T,
Ik := [tk−1, tk), k = 1, 2, . . . , N.
離散化された制御入力について，階段高さのパラメータσに依存する







m˙f(t, u1(t), u2(t)) dt,








SoC(0) = SoC(T ),
Pm,min ≤ u1(t) ≤ Pm,max,
u2(t) ∈ {i(1)g , i(2)g , i(3)g , i(4)g , i(5)g , i(6)g },
0 ≤ SoC(t) ≤ 1.
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